














ANALISIS PEMBEBANAN  





Disusun Oleh : 
Nama  : Zaenal Arifin 
NIM  : 2009-52-015 
Program Studi : Teknik Elektro 















Nama   : Zaenal Arifin 
NIM   : 2009-52-015 
Judul Skripsi               : Analisis Pembebanan Prototipe Sistem Pemisah Barang 
Berdasarkan Ketinggian 
Pembimbing I  : Imam Sukrisno ST, M.Kom 
Pembimbing II : Budi Gunawan ST, MT 
Dilaksanakan  : Semester Gasal Tahun Akademik 2012/2013 
 























Nama   : Zaenal Arifin 
NIM   : 2009-52-015 
Judul Skripsi               : Analisis Pembebanan Prototipe Sistem Pemisah Barang 
Berdasarkan Ketinggian  
Pembimbing I  : Imam Sukrisno ST, M.Kom 
Pembimbing II : Budi Gunawan ST, MT 
Dilaksanakan  : Semester Gasal Tahun Akademik 2012/2013 
 
Telah diujikan pada  ujian sarjana tanggal 9 September 2013 
Dan dinyatakan LULUS 
 
Kudus, 9 September 2013 
 















(Rochmad Winarso ST, MT) 
 








Dalam dunia industri, semua proses yang bekerja harus terkontrol oleh 
suatu sistem yang dapat dikontrol dengan tujuan meningkatkan efisiensi dan 
memperkecil resiko error. Begitupun proses produksi dengan sistem yang dapat 
dikontrol, dalam hal ini pada proses pemisahan barang yang didasarkan pada 
kriteria tertentu sesuai yang dibutuhkan dengan PLC sebagai basis kontrol akan 
menjadikan gabungan suatu sistem yang komplek dan saling berkaitan untuk 
meningkatkan kinerja dari sistem. 
Analisis pembebanan prototipe sistem pemisah barang berdasarkan 
ketinggian berbasis PLC ini, dengan tegangan power supply sebesar 12 Volt DC 
untuk menjalankan sistem prototipe, didapatkan bahwa beban yang mampu 
dilewatkan pada masing-masing konveyor adalah beban mulai dari 10-120 gr 
dengan arus yang dibutuhkan secara keseluruhan 2.15 A, tegangan yang 
dibutuhkan adalah sebesar 12Vdc ± 8.99%, waktu yang dibutuhkan oleh sistem 
dengan waktu minimal = 177ms dan waktu maksimal = 285ms dimana penggerak 
yang digunakan adalah motor DC 12 Volt dengan dikopel oleh van-belt karet 
elastis 5mm. Jika melebihi dari beban yang disarankan diatas, maka ada beberapa 
konveyor yang tidak bisa bergerak dikarenakan kelebihan beban, yaitu pada 
konveyor miring dengan sudut 30ᵒ , motor pemindah dan motor pemisah yang 
menjadikan kinerja sistem kurang optimal.  


















In industrial the world, all process which works to have controlled by a 
system who can be controlled by aim increases efficiency and minimize error's 
jeopardy. So production process even with system who can be controlled, in this 
case on goodses parting process which be gone upon on given criterion accords 
that needed with PLC as basis of control will make affiliate a system that komplek 
and mutually gets bearing to increase performance of system.  
Analisis is disjoint system prototype imposition goods bases high get 
this PLC basis, with power supply's tension as big as 12 DC's Volts to carry on 
prototype systems, gotten that charges who can be overlooked on each conveyor 
is charges start of 10 120 gr with current one is needed as a whole 2.15 A, needed 
tension is as big as 12Vdc ± 8.99%,   needed time by system with minimal time = 
177ms and maximal time = 285ms   where is drive which is utilized is motor DC 
12 Volts with at couple by belt's van 5mm's elastic rubber. If exceeds from 
suggested charges above, therefore available many conveyor that can't move 
because of charges excesses, which is on conveyor coves with angle 30ᵒ , mover 
motor and schism motor that make system performance less optimal.   
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